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STRESZCZENIE

Prezentowane stanowisko umozliwia prowadzenie badan eksploatacyjnych w warunkach laboratoryjnych
wszelkich przektadni ciegnowych. Stanowisko moze by¢ wykorzystane w dydaktyce umozliwiajgc zapoznanie
studentow z kinematyka przektadni pasowych i fanncuchowych. W przektadniach pasowych pozwala na wy-
znaczanie typowych charakterystyk sprawnosci i poslizgu w zaleznosci od zmiany wymuszen zewnetrznych,
a w badaniach przektadni taricuchowych, gdzie gtéwnym celem jest analiza rozktadu ogniw taricucha rolko-
wego na kole czynnym, pozwala okresli¢ wptyw zmiany obcigzenia na wartos$é kata opasania kota czynnego.
W stanowisku zastosowano uktad sterowania ciggtego wymuszen zewnetrznych oraz pomiaru i rejestracji
danych z wykorzystaniem nowoczesnej techniki cyfrowej.




1. WPROWADZENIE

Dydaktyka przedmiotéw zwigzanych z mechanika,
w szczegdlnosci z konstrukcjg maszyn, wymaga
stosowania réznego rodzaju $rodkéw technicznych
tak, by przekazywane tresci byty bardziej przystepne
i zrozumiate dla stuchaczy. Stanowiska badawcze
i dydaktyczne pozwalajg na tatwiejsze zrozumienie,
obserwacje i modelowanie zjawisk zachodzgcych
podczas pracy réznego rodzaju mechanizmow.
Przektadnie ciegnowe, w szczegdlnosci pasowe z
pasem klinowym sg najbardziej rozpowszechnionym
typem przektadni [1]. Wiele interesujgcych rozwia-
zan konstrukcyjnych pomocy dydaktycznych do
przedmiotu Podstawy Konstrukcji Maszyn znalez¢
mozna w pracy [2], jednak specyfika i réznorodnosc
tematow realizowanych na Wydziale Mechanicznym
Politechniki Biatostockiej sktonita do skonstruowania
wtasnego, mozliwie uniwersalnego stanowiska, na
ktorym badaniom poddawane bytyby przektadnie
pasowe i tancuchowe.

2. KONSTRUKCJA STANOWISKA DO BADANIA
PRZEKLADNI CIEGNOWYCH

Prezentowane stanowisko laboratoryjne (Rys. 1.)
umozliwia badanie zaréwno przektadni pasowych jak
i tancuchowych. Na spawanej ramie nosnej (1) zamo-
cowano zespot napedowy z przektadnia gtdwng, zasi-
lany przez sterowany numerycznie przemiennik cze-
stotliwosci. Pozwala to na uzyskanie bezstopniowej

regulacji predkosci obrotowej watu napedzajacego
(2). Kompletny zespo6t watu napedzajgcego, ztozony
z miernika momentu obrotowego (3) potaczonego
z watkami (4) za posrednictwem sprzegiet tulejo-
wych (5) tozyskowany jest w dwdch parach tozysk
(wahliwym i promieniowym) osadzono na podstawie
zamocowanej na state na ramie stanowiska.

Wat napedzany (6) ma podobng budowe jak wat
napedzajacy. Jako urzadzenie odbierajgce moc prze-
noszong przez badang przektadnie zainstalowano
hamulec elektromagnetyczny proszkowy z dodat-
kowym uktadem chtodzgcym (7). Hamulec zasilany
poprzez zasilacz laboratoryjny z regulowang moca
wyjscia umozliwia ptynng zmiane momentu obcigza-
jacego przektadnie. Wat (6) z uktadem tozyskowym i
momentomierzem (3) oraz hamulcem zamocowano
na przesuwajgcej sie po prowadnicach tocznych (8)
ptycie podporowej (9). Taka konstrukcja umozliwita
wykorzystanie stanowiska do badani przektadni z
réznymi dtugosciami ciegien oraz utatwita wymiane
kot pasowych i taricuchowych.

2.1. Stanowisko z przektadnia pasowa

W obecnie dziatajacej wersji stanowisko posiada
komplet két pasowych pozwalajgcych zrealizowac
przetozenia 1:1, 1:2, 1:3, 2:3, 3:2, 2:1 i 3:1 oraz
badania przektadni z jednym lub dwoma pasami.
Napiecie wstepne pasa moze by¢ realizowane dzie-
ki przesuwnemu po prowadnicy tocznej (8, Rys. 1)
napinaczowi z regulowang sitq nacisku na pas lub

Rysunek 1. Stanowisko do badania przektadni ciegnowych, widok ogdlny: 1 - rama, 2 - wat napedowy,
3 - momentomierz, 4 - watek posredniczacy, 5 - sprzegto tulejowe, 6 - wat napedzany, 7 - hamulec proszkowy,
8 - prowadnica toczna, 9 - ptyta podporowa, 10 - zacisk mechaniczny
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poprzez odsuniecie ptyty podporowej (9). Ustalenie
potozeniaizabezpieczenie przed przesuwem odbywa
sie za pomocg dwoch zaciskdw mechanicznych (10).
Do pomiaru predkosci obrotowej obu watéw wyko-
rzystano czujniki optoelektryczne. Catos¢ zamknieta
jest w przejrzystej obudowie spetniajgcej wymagania
bhp i umozliwiajgcej tatwg obserwacje pracujacej
przektadni. Stanowisko umozliwia pomiar momen-
tow na wale napedzajgcym i na wale napedzanym.
Stuzg temu dwa indukcyjne mierniki momentu (Ml)
(Rys. 2).

Czujniki optoelektryczne (Ol) dokonujg pomiaréw
predkosci obrotowej obu watéw. Dodatkowo pozy-
skiwana jest takze informacja o mocy elektrycznej
zasilajgcej hamulec i temperaturze jego pracy oraz
o wartosciach napie¢ indukowanych bezposrednio
na wyj$ciach momentomierzy (przed dalszym prze-
twarzaniem sygnatu). Prowadzacy ¢wiczenie, w zalez-
nosci od realizowanego tematu, moze wykorzystac
przetworzone automatycznie wartosci momentéw
lub przeprowadzi¢ reczne cechowanie uktadu po-
miarowego. Moc na wale napedzanym mozna takze

okredli¢ na podstawie charakterystyki moc

elektryczna — moment hamowania hamulca
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elektromagnetycznego.

Wszystkie informacje odczytywane podczas
pomiardw sg przekazywane do stanowiska
komputerowego. Sledzenie i zapis parame-
tréw pracy przektadni sg realizowane w cza-
sie rzeczywistym i prezentowane w formie
| graficznej na ekranie komputera.
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Rysunek 2. Schemat stanowiska z przektadnig pasowg
(Ol - czujniki optoelektryczne, Ml - indukcyjne mierniki momentu)

2.2, Stanowisko z przektadnig tancuchowag

Prezentowane stanowisko umozliwia takze
prowadzenie badan i obserwacji przektadni
tancuchowych. W tym celu w miejsce két
pasowych nalezy osadzi¢ kota taicuchowe
wraz z tanicuchem o odpowiedniej podziatce.
Dodatkowym elementem tej konfiguracji
stanowiska jest czujnik potozenia rolki (CPR)

opisany w dalszej czesci pracy wraz z kolek-

torem rteciowym (Rys. 3).

3. WYZNACZANIE CHARAKTERYSTYKI
POSLIZGU | SPRAWNOSCI PRZEKLADNI
PASOWE)J
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Rysunek 3. Schemat stanowiska do badan przektadni ciegnowych
z zastosowang przekfadnia taricuchowa (CPR - czujnik potozenia rolki,
Ol - czujniki optoelektryczne, Ml - indukcyjne mierniki momentu)

Stanowisko wyposazone jest w dwa momen-
tomierze osadzone odpowiednio na wale
czynnym i biernym przektadni. Zmieniajac ob-
cigzenie przektadni, odczytaé mozna wartosci
momentéw na obu miernikach oraz odpowia-
dajace tym warunkom predkosci obrotowe
watdw. Otrzymane wartosci zapisa¢ nalezy
w tabeli pomiarowej (Tab. 1).

Tabela 1. Dane do wyznaczenia charakterystyki poslizgu i sprawnosci przektadni pasowe;j

Z lub bez rolki napinajacej
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Na podstawie otrzymanych wynikéw sporzgdzony
zostanie wykres we wspotrzednych M- €,n wedtug
przyktadu przedstawionego na Rysunku 4.
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Rysunek 4. Charakterystyka poslizgu pasa §
(§ — z rolkg napinajaca) i sprawnosci n (n,) w funkcji
obcigzenia przektadni

4. POMIAR PROMIENIOWEGO POtOZENIA ROLKI
tANCUCHA W FUNKCJI OBCIAZENIA

Do pomiaru promieniowego potozenia rolkitaficucha
we wrebie kota wykorzystano czujnik potozenia rolki
(CPR) z kolektorem rteciowym (Rys. 5).

Promieniowo osadzony ttoczek (3) we wrebie kota
tancuchowego (1) przemieszcza sie prostopadle
do osi kota pod napieciem ustalanym za pomoca
sprezyny (5). Ograniczenie tego ruchu a zarazem
regulacja poczatkowego potozenia ttoczka stanowi
nakretka (4). Ttoczek w ruchu promieniowym od-
dziatuje na sprezyne (5) wywotujac jej odksztatcenie.
Po wczesniejszej kalibracji urzgdzenia, sygnat zbiera-

Rysunek 5. Czujnik promieniowego potozenia rolki fancucha
(CPR): 1 — koto taricuchowe, 2 — koricowka stykowa ttoczka,
3 —ttoczek, 4 — nakretka regulacyjna, 5 — sprezyna,

6 —tensometr, 7, 8 i 9 — mocowanie sprezyny

ny z tensometréw (6) jest wielkoscig proporcjonalng
do potozenia tloczka a tym samym potozenia rolki
we wrebie kota taricuchowego. Otrzymane wyniki
pomiarow rejestrowane sg przez uktad pomiarowy
z odpowiednim krokiem prébkowania. Nastepnie
nanoszone sg na wykres zaleznosci potozenia ttoczka
we wrebie kota w funkcji czasu pomiaru (Rys. 6).
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Rysunek 6. Przebieg przemieszczenia promieniowego
rolki w czasie pomiaru

Z otrzymanego wykresu odczytujemy odpowied-

nio:

t,—czas wejscia rolki w kontakt z kotem taricuchowym
(czas, w ktorym rolka tancucha jest w kontakcie z
ttoczkiem, ale jeszcze nie dotkneta powierzchni
roboczej wrebu kota),

t,— czas wyjscia rolki,

|, = czas kontaktu rolki z wrebem kofa na kacie opa-
sania,

|, - czas petnego obrotu kofa taricuchowego.

Zatem:
a_hL
B I, (1)
a + B =360°

kat opasania kota czynnego wynosi:

o = 360 (2)
1+1,/1,

Korzystajgc z zaleznosci 1 i 2 oraz wykonujac bada-
nia dla kilku wartosci obcigzenia mozemy wykresli¢
zaleznos$¢ kata opasania kota czynnego przektadni
w funkcji obcigzenia (Rys. 7a).

W prezentowanym stanowisku rejestrowane sg takze
impulsy pomiarowe z czujnika predkosci obroto-
wej przedstawione na Rysunku 6. Uzyskany sygnat
pozwala na precyzyjne okreslenie kata potozenia
rolki wzgledem bieguna okreslonego poprzez os$ kotfa




tancuchowego, w czasie pomiaru promieniowego
zagtebienia rolki we wrebie. Wyniki te pozwalajg na
wykreslenie w uktadzie biegunowym promieniowego
potozenia rolki na kacie opasania kota oraz okreslenie
kata dla maksymalnego zagtebienia rolki we wrebie
dla réznych wartosci obcigzenia przektadni. Przyktad
graficznego przedstawienia trajektorii rolki taricucha
pokazano na Rysunku 7. Dodatkowym elementem
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5. PODSUMOWANIE

Gtéwnym celem dydaktycznym prezentowanego
stanowiska jest praktyczne zapoznanie studenta z
dziatajgcg w réznych warunkach przektadnig pasowa
lub faricuchowg poddawang zmieniajgcym sie obcia-
zeniom. Stanowisko pozwala na nabycie umiejetnosci
wyznaczania charakterystyki poslizgu oraz spraw-
nosci badanej przektadni. Dzieki
réoznym konfiguracjom przetozen,
obrotow i obcigzenn mozliwa jest
obserwacja zachowania sie ciegna
podczas pracy przekfadni.

Rysunek 7. Graficzne przedstawienie trajektorii rolki tancucha: zaleznos¢ kata
opasania przektadni w funkcji obcigzenia (a), rozktad ogniw taricucha w uktfadzie

biegunowym (b)

poznawczym jest poznanie zaleznosci kata i wartosci
najgtebszego potozenia rolki we wrebie kota w funkji
obcigzenia.
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